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15 Antriebseinrichtung, insbesondere Roboterarm 

fiir einen Roboter 



i 



20 Die vorliegende Erfindung betrifft eine 

Antriebseinrichtung, insbesondere Roboterarm fur einen 

Roboter, welche ggf. uber zumindest einen Arm mit einem 
Hauptantrieb (1) verfahrbar verbunden ist. 



Derartige Antriebseinrichtungen sind in vielfaltiger Form 
und Ausfuhrung auf dem Markt bekannt und erhaltlich. 
Nachteilig ist, dass diese apparativ sehr aufwendig 
ausgebildet sind und diesen meist Antriebsmotoren zum 
/«Bewegen dieser Antriebseinrichtungen fur Roboter aufsitzen, 
30 d. h., iiber diverse Kupplungselemente miteinander verbunden 
sein kSnnen und in einem separaten Gehause ausgefiihrt sind. 
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Nachteilig ist ferner, dass derartige Antriebseinrichtungen 
sehr aufwendig herzustellen und insbesondere fur sehr klein 
ausgebildete Roboter, Miniroboter nicht geeignet sind. 

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine 
Antriebseinrichtung der eingangs genannten Art zu schaffen, 
welche die genannten Nachteile beseitigt und mit welcher 
erne Antriebseinheit, insbesondere ein Roboterarm far 
Roboter realisiert werden kann, welche sehr klein 
ausgebildet und universe!! einzusetzen ist. Ferner sollen 
sehr grosse Winkel, insbesondere Schwenkwinkel sowie eine 
sehr hohe Leistung und -dichten realisiert werden k6nnen. 

Zur L5sung dieser Aufgabe fuhrt, dass der Roboterarm zum 
15 Verschwenken des Gehauses und ggf. 2um Antre iben einer 
Pinole eine Mehrzahl von Antriebsmotoren aufweist. • 

Bei der vorliegenden Erfindung hat es sich als besonders 
vortexlhaft erwiesen, eine Mehrzahl von Antriebsmotoren 
fest ln ein Gehause, insbesondere in den Roboterarm zu 
xntegrieren, urn einerseits den Roboterarm zu verschwenken 
und andererseits eine Pinole rotativ anzutreiben und 
glerchzeitig eine lineare Hubbewegung der Pinole 
zuzulassen. 

Dabei konnen die Motorelemente bspw. fest in entsprechende 
Aufnahmeoffnung des Gehauses eingesetzt bzw. darin gelagert 
sein. Insbesondere sei auch daran gedacht, dass bspw. die 
•jeweiligen Lagerungen der Motorwelle in Lagersohildern 
erfolgt, die im Gehause aufgenommen werden. 

Hierdurch lassen sich kostensparend die Spindelstangen bzw 
die Wellen der Antriebsmotoren integriert in das Gehause 
einsetzen. Ebenfalls kann an ein und dieselbe Welle des 
Motorelementes e in Geberelement, ala 
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Ruckfuhrungsinstrumente, Absolutwertgeber, Encoder, 
Resolver od. dgl. angeschlossen werden. 



Auch sitzt die entsprechende Lagerung des Motorelementes 
direkt im Gehause bzw. ist in das Gehause integriert. Dies 
gewahrleistet, dass die Motorelemente als Bestandteile des 
GehSuses selbst gebildet sind, urn den Roboterarm zu 
verschwenken und/oder die Pinole rotativ oder linear 
anzutreiben. 

So konnen entsprechende Riemen, Zahnriemen, Zahnscheiben 
od. dgl. vorgesehen sein, urn die entsprechenden 
Antriebsbewegungen durchzufuhren. Hierauf sei die Erfindung 
nicht beschrMnkt. 



t . 1 , 
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Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten der Erfindung 
ergeben sich aus der nachfoigenden Beschreibung bevorzugter 
Ausfuhrungsbeispiele sowie anhand der Zeichnung; diese 
zeigt in 

Figur 1 eine perspektivisch dargestellte Ansicht auf eine 
Antriebseinrichtung, insbesondere einen Roboterarm fur 
einen Roboter; 



10 Figur 2 eine schematise* dargestellte Unteransicht auf ein 
Gehause des Roboterarmes; 

Figur 3 eine teilweise perspektivisch dargestellte 
Draufsicht auf den Roboterarm gemass Figur 1; 
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Figur 4 eine schematise!, dargestellte perspektivische 
Unteransicht auf einen Teil des Roboterarmes gemass Figur 

Gemass Figur 1 weist ein Roboter R einen Hauptantrieb 1 
auf, der an einem hier nicht dargestelltem Gestell, 
Maschinengestell od. dgl. ggf . h6hen _ und/oder 
seitenverschiebbar festgelegt oder gelagert sein kann. 

Im Hauptantrieb 1 ist vorzugsweise integriert ein 
Antriebsmotor M 5 , " urn einen Arm 2 urn die Achse A 5 
verschwenkbar und ansteuerbar anzutreiben. 

.Die eigentliche Antriebseinheit 3 sitz verschwenkbar urn 
0 eine Achse A 2 dem Arm 2 auf. 

Die Antriebseinheit 3 ist als Roboterarm 4 ausgebildet und 
weist ein Gehause 5 auf, in we i chem einends " eine 
LinearfOhrung, insbesondere Pinole 6, vorzugsweise 
5 ausgebildet als Gewindestange, insbesondere 
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Kugelumlaufspindel 7 in dargestellter Doppelpf eilrichtung X 
bewegbar und in dargestellter Doppelpfeilrichtung Y urn die 
Achse 4 hin und her antreibbar ist. 

Im Bereich einer Oberseite 8 des Robot e rarities 4 ist, wie es 
insbesondere auch aus Figur 3 hervorgeht, eine 
Antriebsscheibe 9 od. dgl. vorgesehen, wobei hier nicht 
dargestellte Zapfenelemente od. dgl. Mitnehraer in eine Nut 
10 der Pinole 6 eingreifen, um diese urn die Achse A 4 
rotativ anzutreiben. Dabei erfolgt die Antriebsbewegung der 
Antriebsscheibe 9 tiber ein Riemenelement 11, welches tiber 
den Antriebsmotor M x angetrieben wird. Diesem sitzt eine 
Bremseinrichtung 12 und ein Geberelement 13 auf . 



wie es 



15 Wichtig ist bei der vorliegenden Erfindung, 

insbesondere schematisch in Figur 2 dargestellt ist, dass 
in dem Gehause 5 des Roboterarmes 4 Aufnahmeof fnungen 14.1 
bis 14.4 vorgesehen sind, wobei die Pinole 6 in der 
Aufnahmeof fnung 14.4, der Antriebsmotor M x in der 
Aufnahmedffnung 14.1 und die Antriebsmotoren M 2 und M 3 in 
den jeweiligen Aufnahmeof fnungen 14.2, 14.3 f es t, 
vorzugsweise wiederlosbar eingesetzt sind. Dabei sind 
samtliche fur die Bewegung der Pinole 6 und fur die 
Bewegung des Roboterarmes 3 erforderlichen Antriebsmotoren 
Mi bis M 3 in das Gehause 5 des Robpterarmes 4 integriert 
eingesetzt. Auch deren Motorwellen sitzen ' direkt in 
Lagerungen als Bestandteil des Gehauses 5. 

;Um die Hubbewegung der Pinole 6 durchzufuhren, ist, wie es 
30 insbesondere in Figur 4 dargestellt ist, auf einer 
Unterseite 15 eine Hubscheibe 16 radial verdrehbar tiber 
hier nicht dargestellte Lager gelagert, wobei entsprechende 
hier nicht dargestellte Kugelelemente od. dgl. in die 
Pinole 6 eingreifen und durch Verdrehen der Hubscheibe 16, 



die Pinole 6 in dargestellter Doppelpfeil-Richtung x, siehe 
Figur 1, hin und her bewegba'r ist.' 

Dabei wird die Hubscheibe 16 Uber das Obertragungselement 
5 insbesondere Riemenelement 11, oder als Kettenelement 
ausgefiihrt, mittels des Antriebsmotors R a angetrieben. 

Der Antriebsmotor M 2 , welcher in, Gehause 5 des Roboterarmes 
4 integriert ist, dient zum aktiven Antreiben und 
10 Verschwenken des Roboterarmes 4 gegenUber dem Arm 2 um die 
Achse A 2 * 
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Patentanspriich€ 



5 1. Antriebseinrichtung, insbesondere Roboterarm (4) fur 
einen Roboter (R) , welche ggf. uber zumindest einen Arm (2) 
nut einem Hauptantrieb (1) verfahrbar verbunden ist, 

dadurch gekennzeichnet, 

10 

dass der Roboterarm (4) zum Verschwenken des Gehauses (5) 
and ggf. zum Antreiben einer Pinole (6, eine Mehrzahl von 
Antriebsmotoren (M l bis M 3 ) aufweist. 

15 2. Antriebseinrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Antriebsmotoren ( Ml bis M 3 ) in das 
Gehause (5) integriert eingesetzt sind. 

3. Antriebseinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Antriebsmotoren ( Ml bis M 3 ) in 
Aufnahmeoffnungen (14.1 bis 14.3) des Gehauses 5 integriert 
werden und wahlweise als geschrumpfte oder losbare 
Verbindung ausgefiihrt sind. 
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4. 



Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass jedem Antriebsmotor 
(Mi bis M 3 ) ein Geberelement (13), insbesondere Resolver, 
Encoder, oder Absolutwertgeber zugeordnet ist. 

'i 

30 5. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass dem ' Antriebsmotor 
(Mi) eine elektromechanisch betatigbare Bremseiftrichtung 
(12) zugeordnet ist. 



1 
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6. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass das Gehause (5) 
insbesondere der Roboterarm (4), eine Achge (A J 

verschwenkbar mit dem Arm (2) in Verbindung steht, wobei 
5 der Antriebsmotor (M 2 ) eine Verschwenkbewegung des 
• Roboterarmes (4) gegenuber dem Arm (2) steuert. 

7. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass nahe im Bereich des 

10 Antriebsmotores (M 2 ) jeweils die beiden weiteren 
Antriebsmotoren (Mj und M 3 ) angeordnet sind. 

8. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass uber den 

15 Antriebsmotor mit tels eines Obertragungselementes, 

insbesondere Riemenelementes (11) eine Antriebsscheibe (9) 
einer Linearfuhrung, insbesondere Pinole (6) antreibbar 
ist. 

20 9. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass die LiniearfUhrung, 
insbesondere die Pinole (6) als Gewindespindel, 
insbesondere als Kugelumlaufspindel (7) mit einer in 
Langsrichtung verlaufenden Nut (10) ausgebildet ist. 

10. Antriebseinrichtung nach Anspruch 8 oder 9, dadurch 

gekennzeichnet, dass die Antriebsscheibe (9) mit der Nut 

(10) in Eingriff steht und durch rotatives Antreiben Uber 

•den Antriebsmotor ( Ml ) eine Drehbewegung der Pinole (6) urn 
•eine Achse (A 4 ) ermoglicht. 

11. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 10 dadurch gekennzeichnet, dass zur Durchfuhrung 
einer Hubbewegung eine Hubscheibe (16) viber ein 
Obertragungselement, insbesondere Riemenelement (11) mit 



dem Antriebsmotor (M 3 ) in Eingriff . stent, wobei durch 
Verdrehen der Hubscheibe (16) zumindest ein Kugelelement 
Oder Zapfenelement in spindelartige Ausnehmungen der Pinole 
(6) zur Durchfiihrung einer Hubbewegung eingreifen. 

12. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsmotor en 
(Mi bis M«) im Gehause (5) des Roboterarmes (4) integriert 
eingesetzt sind. 



13. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass der Hauptantrieb (1) 
ein Antriebsmotor (M 5 ) aufweist, der urn eine Achse (A 5 ) den 
Arm (2) antreibt. 

14. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass Motorwellen der 
Antriebsmotoren ( Ml bis M 3 ) im Gehause 5 gelagert, 
insbesondere eingesetzt sind. 

15. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass Statoren der 
Antriebsmotoren ( Ml bis M 3 ) in den Aufnahmeof fnungen 14.1 
bis 14.3 fest integriert oder wiederlosbar darin eingesetzt 
sind. 
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Zusammenfassung 



Bei einer Antriebseinrichtung, insbesondere Roboterarm (4) 
fur einen Roboter (R) , welche ggf. iiber zumindest einen Arm 
(2) mit einem Hauptantrieb (1) verfahrbar verbunden ist, 
soli der Roboterarm (4) zum Verschwenken des Gehauses (5) 
und ggf. zum Antreiben einer Pinole (6) eine Mehrzahl von 
Antriebsmotoren (Mi bis M 3 ) aufweisen. 



(Figur 3) 
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Roboter 
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Antriebsmotor 
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Antriebsmotor 
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Antriebsmotor 
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Antriebsmotor 
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